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 Aquest report de recerca es desenvolupa en el marc del projecte Ciutat sense 
barreres. Eina per a l'avaluació i visualització de l'accessibilitat a l'espai 
públic, en base a tecnologies TLS, GIS i GPS, dirigit pel Dr. Josep Roca 
Caldera i presentat pel CPSV-UPC, en el marco de l'ajut obtinguda en la 
convocatòria RecerCaixa 2013. 
 
 
 
El projecte s'emmarca dins l'àrea de Discapacitat a la temàtica La casa i la ciutat 
adaptades a les persones amb discapacitat (enfocament tecnològic, urbanístic i/o 
sociològic i convivencial) i és part de les activitats de definició metodològica, descrites 
en el projecte i a la vegada com document de difusió i divulgació de les seves activitats. 
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DTM 
A partir de la detección de planos con el algoritmo RANSAC se ha detectado los planos del suelo 
obteniendo así un DTM (Digital Terrain Model) de 1cm de resolución. 
 
Para analizar las pendientes se ha realizado un cálculo de pendientes (Slope). 
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A esta resolución se observan distintas limitantes debidas a la toma y procesado de los datos: 
 Zonas con falta de información causa que las aceras y los alcorques estén mal definidos. Si 
se quiere analizar es la accesibilidad se debe escanear pasando por todas las zonas de 
circulación. 
 
 Se detectan problemas de unión tanto técnicos como instrumentales de algún escáner 
causando efectos importantes en el análisis de la circulación. 
 
 El rastro del mobiliario causa ruido en el DTM. 
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Para minimizar estas afectaciones se ha filtrado el DTM a una resolución de 10cm 
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Clasificación mobiliario 
Objetivo: completar los elementos.  
 
Vectorización del resto de mobiliario. 
Objetivo: encontrar el resto de elementos. 
Una opción es vectorizar el LAS obteniendo unas manchas sin saber a qué se corresponden los 
diferentes elementos. 
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RANSAC 
Objetivo: Detección de primitivas (planos, esferas, cilindres, conos y toros) para determinar los 
elementos: 
 
 Esferes 
Jardineres: 55cm <Radi < 65cm  
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 Cilindres: per a la resta d’elements (fanals, senyals, pilones, ventilacions, arbres) 
Papereres: 21cm <Radi < 25cm // h_max = 1m 
Pilones baixes: 11cm <Radi < 15cm // h_max = 40cm 
Pilones altes: 4cm <Radi < 5cm // h_max = 90cm 
Fanals: Xcm <Radi < Xcm // h_max = Xm 
Ventilació: 33cm <Radi < 34cm // h_max = 1.35m 
 
 
Temporal 
Els usuaris notifiquin problemes (Difícil eliminar quan ja no existèixen). 
Suport de la informació de l’ajuntament (Permisos d’obra, terrasses). 
 
